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Die folgenden Angabon sind den vom AnmeJder eingereichten Unterlagen entnommen 

® Irnpuls-Radarverfahren sowie Impuls-Radarsensor und System 
j© Bei einem Irnpuls-Radarverfahren, msbesondere fur 

Kraftfahrzeuge, werden unterschiedliche Zeitschlitze {21, 
24) eines Zeitrahmehs (20) vorgegeben. Wahrend ei- 

nes Zeitschlitzes sendet ein Radarsensor (1) mindestens 

einen Radarimpuls aus und empfangt das/die Echosh 

gnal/e. Wahrend der ubrigen Zeitschlitze (22, 23, 24) be- 

obachtet der Radarsensor (1), ob Storsignale auftreten. 

Anhand der auftretenden Storsignale pro Zeitschlitz (21, 
24) wird entschieden, ob der Radarsensor (1) seinen 

Sende- und Empfangsbetrieb weiter im vorgegebenen 

Zeitschlitz (21) aufrechterhalten soil oder in einen dor ub- 
rigen Zeitschlitze (22, 23, 24) des Zeitrahmens (20) wech- 

seln soil. Das Verfahren eignet sich fOr den gleichzeltigen 

Betrieb mehrerer Radarsensoren, ohne Storungen her-^ 

vorzurufen. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

[0001] Die Erftndung geht aus von einem Impuls-Radar- 5 
verfahren, insbesondere fur Kraftfahrzeuge, bei dem auftre- 
tende Storsignale beobachtei werden. 
[0002] Aus der DE 196 31 590 Al ist einRadarsystem be- 
kannt, das nach einem solchen Verfahren arbeitet. Bei dem 
dort verwendeten FMCW-Radarverfahren werden einzelne 10 
Zcitabschnittc dcfinicrt, in dcncn der Oszillator modulicrtc 
Hochfrequenzsignale abgibt. Wahrend mindestens eines 
Zeitabschnittes werden kerne zur Vermes sung von Radarzie- 
len genutzte Signale abgegeben. Die dort auftretenden Stor- 
signale werden aufgenommen und zusammen mit aufge- 15 
nommenen Radarsignalen ausgewertet, urn sie als mogliche 
faische Zieie einstufen zu konnen. 

Vorteile der Erfindung 

20 

[0003] Mit den Mafinatamen der AnsprUche Lassen sich ge- 
genseitige Storungen von Impuls-Radarsystemen (Short 
Range Radar SRR) vermeiden oder zumindest vermindern, 
insbesondere wenn deren Detektionsbereiche sich uberlap- 
pen und/odcr aufcinandcr gcrichtct sind. Dies ist hauptsach- 25 
lich in der Umfeldsensorik von Kraftfahrzeugen entschei- 
dend, wo gleichartige Sensoren sich gegenseitig anstrahlen. 
Dieser Fall tritt besonders bei Systemen der Einparkhilfe 
(EPH) und Tote- Winkel-Detektion (TWD) auf, weil hier die 
Detektionsbereiche der Radars ensoren aufeinander gerichtet 30 
sein konnen, wenn Fahrzeuge aufeinander zu- oder aneinan- 
der vorbeifahren. Ursache dieser Stoning ist die hohe Band- 
brcite der Radarimpulse des SRR. Die Breitbandigkeit ist 
prinzipiell notwendig, urn eine Ortsaufldsung der Radarsen- 
soren zu gewahrleisten. Wesentlich fux die Erfindung ist die 35 
Verhinderung Yon gegenseitigen Storungen beim Inipuls- 
Radar durch Betrieb der einzelnen Radarsensoren in zeitlich 
gestaffclteri Zeitschlitzen eines Zeitrahmens. Es werden 
dazu zwei McBfunktioncn cincs Radarscnsors dcfinicrt. 
Wahrend eines vorgegebenen Zeitschlitzes sendet ein Ra- 40 
darsensor mindestens cinen Radarimpuls aus und empf3ngt 
das/die Echosignal/e. Diese MeBfunktion dient der eigendi- 
chen Hindemisdetektion. Die zweitc Mefifunktion dient zur 
Stordetektion; d. h. wahrend der ubrigen Zeitschhtze des 
Zeitrahmens beobachtet der Radarsensor das elektromagne- 45 
tische Umfeld. Anhand der auftretenden Storsignale pro 
Zeitschlitz wird beobachtet, ob ein jeweOiger Zeitschlitz 
stdrungsfrei ist oder nicht. Danach wird eritschieden, ob der 
Radarsensor seinen Sende- und Empfangsbetrieb weiter in 
diesem Zeitschlitz aufrechterhalten soil oder in einen der SO 
ubrigen Zeitscblitze des Zeitrahmens wechseln soil. 
[0004] Durch diese MaBnahmen wird das Impuls-Radar- 
vcrfahrcn (SRR) fur den Einsatz in der Nahbcrcichscnsorik, 
insbesondere fur EPH und TWD erst effekliv nutzbar. Ohne 
Anwendung der erfindungsgemafien Mafinahmeri, wurde es 55 
beim Erreichen eines bestimmten Ausriistungsgrades der 
Kxaflfahrzeuge standig zu gegenseitigen Storungen kom- 
men. 

[0005] Der Zusalzaufwand der Erfindung gegenuber her- 
komrnlichen Systemen liegt nur in einer abweichenden 60 
Steuerung von bereits vorhandenen Komponenten anhand 
ausgewerteter Signale. Daher lassen sich die erfindungsge- 
inaBen MaBnahmen in bereits bestebenden Systemen leicht 
nachrusten, z. B. durch Anderung der Software. 
[0006] Durch die zeitliche Begrenzung der Ausstrahlung 65 
des Radarsensors wird die mittlere Storaussendung redu- 
ziert. Damit verringert sich die elektromagnetiscbe Umwelt- 
belastung. 
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[0007] Eine Mittelung von MeBwerten, wie etwa bei einer 
pseudostochastischen Codierung von Triggerimpulsen not- 
wendig und entsprechend zusatzlichen Aufwand erfordemd, 
istentbehrlich. 

[0008] Gemass Anspruch 2 ist es vorteilhaft, zur Entschei- 
dung, ob in einem vorgegebenen Zeitschlitz Stdrungen auf- 
treten, die Anzahi der in diesem Zeitschlitz aktuell auftre- 
tenden Impulse und deren Schwankungen heranzuziehen. 
[0009] Fur die Entscheidung, ob in mindestens einem der 
ubrigen Zeitschlitzc Storungen auftreten, ist es gemass An- 
spruch 3 vorteilhaft, die aktucltcn Amplitudcnwcrtc im jc- 
weiligen Zeitschlitz heranzuziehen und festzustellen, ob sie 
eine yorgegebene Schwelle uberschreiten. 
[0010] Nach Auffinden eines wenig ges tor ten oder unge- 
storten Zeitschlitzes ist es gemass Anspruch 4 vorteilhaft, 
wenn der Radarsensor seinen Sende- und Empfangsbetrieb 
im nachsten Zeitrahrnen in jenem Zeitschlitz aufnimmt, der 
die gleiche zeitliche Lage innerhalb des Zeitrahmens auf- 
weist 

[0011] Gemass Anspruch 5 ist es vorteilhaft, dass sich Ra- 
darsensoren, bei denen die Gefahr gegenseitiger Storung be- 
stcht, auf einen einheitlichen Zeitrahrnen mit entsprechen- 
der Zeitscblitzunterteilung einigen. 

[0012] Die MaBnahmen der AnsprUche 4 und 5 tragen 
dazu bei, dass mchrcrc Radarsensoren ungcst6rt nebencjn- 
ander arbeiten konnen. . 

[0013] Es ist vorteilhaft, wenn gemass Anspruch 6 ein Ra- 
darsensor sowie gegebenenfalls weitere Radarsensoren sei- 
ne/ihre Messungen verwirft/verwerfen, wenn Storungen in 
derri/den jeweils fur Sende- und Empfangsbetrieb benutzten 
Zeitschlitz/en auftreten. Dies fuhrt zu zuverlassigen Mes- 
sungen. 

[0014] . Gemass Anspruch 7 suchen Radarsensoren nach 
dem Zufaltsprinzip wenig gestorte oder ungestorte Zeit- 
scblitze und behalten solche Zeitschlitze solange bei, bis 
dort Storungen auftreten; 

[0015] Radarsensoren,. die zu einem gemeinsamen S y stem 
oder Fahrzcug gehoren, werden, insbesondere wenn sie be- 
nachbart angcordnct sind, nach Anspruch 8 vorteilhaft so 
vorgesteuert, dass sie Yerschiedene Zeitschlitze innerhalb 
des Zeitrahmens belegen. Eine aufwendige Suche nach un- 
gestorten Zeitschlitzen ist dann entbehrlicb. 
[0016] Treten bei solchen Radarsensoren starke exteme 
Storungen auf, weichen sie gemass Anspruch 9 nur voriiber- 
gehend auf wenig gestorte/ungestorte Zeitschlitze aus und 
nehmen nach Verringerung der extemen Storungen wieder 
ihren vorgesteuerten Betrieb ein. 

[0017] Es ist gemass Anspruch 10 vorteilhaft, dass zur 
Starverminderung gleichzeitig arbeitender Radarsensoren 
eine unterschiedliche Polarisation verwendet wird. 
[0018] Anspruch 11 zeigt eine vorteilhafte Ausgestaltung 
eines Impuls-Radarsexisors auf, insbesondere zur Durchfuh- 
rung des erfindungsgemafien Vtrfahrcns, mil dem ein cinfa- 
cber Wechsel eines Zeitschlitzes fur die Aussendung und 
den Empfang der Radarimpulse moglich ist. Es ist hierzu le- 
diglicb eine Umsteuerung in Abhangigkeit eines ausgewer- 
teten Signals notwendig. 

[0019] Anspruch 12 zeigt auf, wie auf einfache Weise eine 
Auswertung von Radarimpulsen beziiglich Storungen erfol- 
gen kann. 

[0020] Gemass Anspruch 13 konnen St6rungen in den ub- 
rigen Zeitschlitzen mit einfaehen Mitteln detektiert werden. 
[0021] Die AnsprUche 14 bis 16 zeigen MaBnahmen auf, 
die gegenseitige Storungen von Radarsensoren wirksam 
vermindern. Insbesondere die gleichzeitige Anwendung un- 
terschiedlicher Zeitschlitze fur unterschiedliche Radarsen- 
soren und der Verwendung unterschiedlicher Polarisationen 
ergibt eine groBe Storsicherhcit innerhalb eines Systems. 
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Zeichnungen 

[0022] Anhand der Zeichnungen werden Ausfiihrungsbei- 

spiele der Erfindung naher erlautert Es zeigen 

[0023] Fig. 1 einen prinzipiellen Aufbau eines Radarsen- 5 

sots fur die Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verf ah- 

rens, 

[0024] Fig. 2 die gestaffelte Nutzung von Zeitschlitzen 
durch unterschiedliche Radarsensoren und 
[0025] Fig. 3 die gegcnseitige Storbeeintlussung von Ra- 10 
darscnsorcn zwcicr Fahrzcugc. 

Beschreibung von AusfUhrungsbeispielen 

[0026] Wie Fig. 1 zeigt, erzeugt im Radarsensor 1 ein Mi- 15 
krowellentrageroszillator 2 eine UYagerfrequenz. Mit Hilfe 
triggerimpuJsgesteuerten schnellen Schaltem 3 und 4, insbe- 
sondere Diodenschaltern, werden aus dera kontinuieilichen 
Signal des TragerosziUators 2 Schwingungspakete geformt. 
tJber eine Amenne 5 wird das tiber den Sch alter 3 gefonnte 20 
Schwingungspaket abgestrahlt. Nach der Reflexion an ei- 
nem moglichen Hindernis werden Telle dieses Signals von 
der Empfangsantenne 6 auf gefangen und einem Mischer 7 
zugefuhrt. Dieser Mischer 7 mischt das tiber den Schalter 4 
gcformtc .Schwingungspaket mit dcm Empfangssignal. Ein IS 
Ausgangssignal 8 liefert der Mischer 7, wenn das ernpfan- 
gene und das abtastende Signal (dber Schalter 4) zeitlich zu- 
sanimenfallen. Mit Hilfe einer steuerbaren Impulsverzoge- 
rung 9 wird der Abtastirapuls gegemiber dem Sendeimpuls 
verzogert, dadurch , dass der Triggerimpuls 11 fur den Schal- 30 
ter 4 uber die Impulsverzogerung 9 geleitet wird, wohinge- 
gen der Triggerimpuls 10 den Schalter 3 unverzogert er- 
reicht. Die Steuerung der Impulsverzogerung 9 erfolgt durch 
eine Steuerspannung 14. Die Grc5fle der Verzogerurig wird 
durch den bekannten Zusamrnenhang beider GrdBen be- 35 
stiuimt. Das Ausgangssignal 8 des Mischers 7 wird uber ei- 
nen Bandpafi vers taxker 12 zu einer Steuereinheit 13 geleitet. 
Die Steuereinheit 13 wertet dieses Echosignal aus. 
[0027] Die Vcrzogcrungszcit, bci der der Mischer 7 ein 
Ausgangssignal (Echosignal) liefert, ist dann gleicb der 40 
Laufzeit der Wellen zwischen Radarsensor 1 und Hindemis. 
Aus der bekannten Ausbreitungsgescbwindigkeit der elek- 
tromagnetischen Wellen und der gemessenen Zeit wird der 
Abstand des Hindcmisses bestimmt. 

[0028] Die Steuereinheit 13, die ein Mikroprozessor sein 45 
kann, liefert Triggerimpulse 18, die nach entsprechender 
Aufbereitung zu den Schaltern 3 und 4 als deren Triggersi- 
gnale 10 und 11 geleitet werden. Die Triggerimpulse 18 
werden einerseits Uber ein Irnpulstor 15 und einen Impuls- 
former 16 zum Schalter 3 geleitet und andererseits iiber die 50 
Impulsverzogerung 9 und Impulsformer 17 zum Schalter 4. 
[0029] Fur die Aussendung der Schwingungspakete, d. h. 
der Radarimpulsc, wird gemass Fig. 2 ein Zcitrahmcn 20 
vorgegeben, der im gezeigten Ausfuhrungsbeispiel in die 
Zeitschlitze 21, 22, 23, 24 unterteilt ist Nach Ablauf des er- 55 
sten Zeitrahmens 20 beginnt ein weiterer Zeitrahmen wieder 
mit dem. Zeitschlitz 21, Der Zeitrahmen 20 gibt die Zyklus- 
zeit der Messungen vor. Die MeBphase, d. h. die Zeit Wah- 
rend der ein Radarsensor Radar impulse sendet und deren 
Echos aus wertet, entspricht einem dieser Zeitschlitze, z. B. 60 
Zeitschlitz 21. Die t)berwachungsphase, d. h. die Zeit der 
tibrigen Zeitschlitze 22, 23, 24 innerhalb des Zeitrahmens 
20, dient der Beobachtung von Slorungen, die insbesonderc 
durch andere Radarsensoren hervorgerufen werden und er- 
laubt einem oder mehreren anderen Radars ensoren, unge- 65 
stort ihre Messungen durchzufiihren. In Fig. 2 wurde als 
Beispiel eine MeBphase (Zeitschlitz) und drei Oberwa- 
chungsphasen (iibrige Zeitschlitze) fur jeden Radarsensor 



angenommen. Damit lassen sich vier verschiedene Radar- 
sensoren 401, 402 so wie 411 und 412 stdfungsfirei betreiben. 
Ihre MeBphasen sind, wie Fig. 2 zeigt, in untexschiedlichen 
Zeitschlitzen 21, ..... 24 untergebracht. Es sind natiirlich be- 
liebige ganzzahlige Verhaltnisse von Oberwachungs- und 
MeBphasen mbglich. Begrenzt wird diese Unterteilung ein- 
mal durch eine untere Begrenzung fiir die MeBrate, d. h. die 
Verkiirzung der MeBrate muss technisch noch tolerierbar 
sein, um zuverlassige Ergebnisse zu liefern und zum zwei- 
ten durch die Lange eines Zeitrahmens, d. h. die Wiederho- 
lung von Messungen muss den Er f ordem is s cn angcpaBt sein 
(je hoher die Absolutgeschwindigkeit eines Fahrzeuges sein 
kann und je hoher die relative Geschwindigkeitsanderung 
ist, um so kiirzer muss ein Zeitrahmen 20 sein). 
[0030] Die Vorgabe des Zeitrahmens 20 und der Zeit- 
schlitze 21, . . ., 24 wird von der Steuereinheit 13 durch die 
Wiederholfrequenz der Triggerimpulse 18 beziehungsweise 
durch das Irnpulstor 15 festgelegt. Mit dem Irnpulstor 15, 
beispielsweise realisierl durch eine Und-Schaltung, die he- 
ben den Triggerimpulsen 18 Torsignale 19 von der Steuer- 
einheit zugeleitet bekommt, konnen die Triggerimpulse wei- 
tergeleitet oder unterdruckt werden und damit die MeBphase 
ab- oder zugeschaltet werden - Unterdriickung oder Aus- 
sendungen der Radarimpulse. Das Irnpulstor 15 kann auch 
intcgralcr Bcstandtcil der Steuereinheit 13 sein, beziehungs- 
weise durch interne Signalverkniipfung innerhalb des Mi- 
kroprozessors realisiert sein. Jeder Radarsensor ist so aufge- 
baut, dass Stdrungen erkannt werden kdnnen. Dazu kt die 
Abtastfunktion des Radarsensors standi g in Betrieb (Trigge- 
rung des Schalters 4 in jedem Zeitschlitz). 
[0031] Wenn rnehrere Radarsensoren in einem System zu- 
sammenarbeiten, kann der Steuereinheit 13 ein Interface-Si- 
gnal 30 zugeleitet werden, um sicherzustellen, dass die Ra- 
darsensoren dieses Systems alle in verschiedenen Zeitschlit- 
zen ihre MeBphase haben und sich gegenseidg nicht storcn. 
[0032] Die Storungen durch andere Radarsensoren auBern 
sich durch Impulse, deren zeitliche Verteilung zufallig ist. 
[0033] In der tmerwachungsphase wird das Misch aus- 
gangssignal 8 auf Amplitudcn bin ubcrwacht, die cine be- 
stimmte Schwelle Uberschreiten. Geschieht dies mit einer 
bestimmten Haufigkeit, dann wird angenommen, dass ein 
anderer Radarsensor in dieser Phase sendet. Der beobach- 
tende Radarsensor wird diesen Bereich als MeBphase mei- 
den. 

[0034] In der MeBphase treten Echo- und Storimpulse 
gieichzeidg auf. Ist die Anzahl der Impulse etwa konstant, 
dann kann davon ausgegangen werden, dass keine Storsi- 
gnale vorhanden sind. Schwankt die Zahl der Impulse und 
ist sie hoch, dann sind mit hoher Wahrscheinlichkeit Storim- 
pulse vorhanden, Die Messurig muss dann verworfen und 
nach einer vereinbarten Zeit neu gestartet werden. 
[0035] Vorteilhaft ist es, wenn sich alle Impulsradarsy- 
stemc an cin einen cinhcitlichcn McBzyklus haltcn. Wird das 
Storsignal in einem MeBzyklus beobachtet und werden die 
StSrbereiche ermittelt, dann kann vorausgesagt werden, 
welche Zeitschlitze von den beteiligten Radarsensoren nicht 
benutzt werden diirfen. Der beobachtende Radarsensor kann 
sich im nachsten MeBzyklus auf einen freien Zeitschlitz 
synchronisieren, z. B. Zeitschlitz 21 und diesen bei den wei- 
teren Messungen beibehalten. 

[0036] Senden zwei oder rnehrere Radarsensoren gleich 
zeitig und die Stdrungen sind so, dass mindestens ein Radar- 
sensor gestort wird, dann wird die Messung verworfen. 
Hierzu ist ein Sch well wertentscheider notwendig zu Detek- 
tion, ob in den ubrigen Zeitschlitzen des Zeitrahmens Sto- 
rungen vorliegen. Werden rnehrere Radarsensoren gestort, 
dann wird in beiden Radarsensoren die Messung verworfen. 
[0037] Durch Beobachtung stellen die Radarsensoren 
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wieder freie Zeitschlitze fest. Urn zu vermeiden, dass der 
nachste freie Zeitschlitz wieder von mehreren Radarsenso- 
ren genutzt wird, fangen die Sensoren nach dern 2tofallsprin- 
zip in einein freien Zeitschlitz anzu senden. 
[0038] Da durch das Zufallsprinzip nicht vollig ausge- 5 
schlossen werden kann, dass trotzdem mehrere Radarsenso- 
ren senden, wird bei erneuten Storungen die laufende Mes- 
sung verworfen und nach dem geschildcrten Prinzip wieder 
ein fireier Zeitschlitz gesucht. 

[0039] Die Steuerung der Mefl- und ttberwachungsfunk- 10 
tion der Radarscnsorcn kann in cincm zentralcn Stcucrgcrat 
oder im Radarsensor selbst erfolgen. Im zweiten Fall ist 
dazu ein Prozessor (Steuereinrichtung 13) im Radarsensor 
notwendig. 

[0040] Urn die Storungen der Radarsensoren in einem IS 
Fahrzeug von vornherein zu minimieren, konnen benach- 
barte Sensor en so von einer gemeinsamen Steuereinrichtung 
getriggert (vorgesteuert) werden, dass sie verschiedene Zeit- 
schlitze benutzeri. Diese gemeinsame Steuereinrichtung 
kann die Steuereinrichtung 13 der Radarsensoren Uber das 20 
Interface-Signal 30 entsprechend steuern. Nur im Fall von 
starken externen Storungen werden sie automatisch auf we- 
niger gestorte Zeitschlitze ausweichen, Nach Verschwinden 
der Storungen nehmen die Radarsensoren wieder ihre ur- 
spriinglichcn Zeitschlitze ein. Die Andcrung ist moglich, 25 
weil die gegenseitigen Storungen von benachbarten Radar- 
sensoren in einem Stofifanger z. B. geringer sind, als die 
Storungen, die von Radarsensoren in einem anderen Fahr- 
zeug ausgehen, deren Radarsensoren direkt aufeinander ge- 
ricbtet sind, vgl. Fig: 3/ * n 
[0041] Vorteilhafl ist es, Antennen unterschiedlicher Pola- 
risadon bei verschiedenen storgefabrdeten Radarsensoren 
einzusetzen, insbesondere Antennen mit 45°-Polarisation 
zur gegenseitigen Entkopplung. Bei dieser Methode wird 
vorausgesetzt, dass keine efTektive Polarisationsdrehung 35 
durch den Einbau der Sensoren hinter den StoBfangern oder 
anderen Verklcidungen auftritt. Die Drehung der Polarisa- 
tion wUrde die Unterdriickung wieder reduzieren. Die 
glcichzcitigc Anwcndung des Zcitschlitzvcrfahrcns und der 
45 °-Polaris ation ergibt eine sehr hohe Storsicherheit des S y- 40 
stems. 

[0042] Fig. 3 zeigt schematisch die Storbeeinflussung bei 
zwei Fahrzeugen 40 und 41 mit jeweils zwei Sensoren 401 
und 402 beziehungsweise 411 und 412. 

[0043] Damit gleichartige Produkte andercr Hersteller mit 45 
dem erfindungsgemafien Verfahren kompatibel sind, ist es 
vorteilhaft, wenn alle Radarsensoren fttr die eine hohe 
Wahrscheinlichkeit gegenseitiger S.tOrungen besteht, den 
gleichen Zeitrahmen 20jnit gleicher Zeitschiitzunterteilung 
benutzen. 50 

Patentanspriiche 

1. Impuls-Radarverfahren, insbesondere fur Kraftfahr- 
zeuge mit folgenden Schritten: S5 

- wahrend eines vorgegebenen Zeitschlitzes (21) 
eines Zeitrahmens (20) sendet ein Radarsensor (1) 
mindestens einen Radarimpuls aus und empfangt 
das/die Echosignal/e, 

- wahrend der ubrigen Zeitschlitze (22, 23, 24) 60 
des Zeitrahmens (20) beobachtet der Radarsensor 
(1), ob Storsignale auftreten, 

- anhand der aufiretenden Storsignale pro Zeit- 
schlitz (21, . . 24) wird entschieden, ob der Ra- 
darsensor (1) seincn Sende- und Empfangsbetrieb 65 
weiter im vorgegebenen Zeitschlitz (21) aufrecht- 
erhalten soil oder in einen der iibrigen Zeitschlitze 
(22, 23, 24) des Zeitrahmens (20) wechseln soil. 
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2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass zur Entscheidung, ob in einem vorgegebenen 
Zeitschlitz (21, . . 24) Storungen auftreten, die An- 

zahl der in diesem Zeitschlitz (21 24) aktuell auf- 

tretenden Impulse und deren Schwankungen herange- 
zogen werden. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeiebnet, dass zur Entscheidung, ob in inindestens ei- 
nem der iibrigen Zeitschlitze (22, 23, 24) des Zeitrah- 
mens (20) Storungen auftreten, die aktuellen Amplitu- 
denwerte im jcwciligcn Zeitschlitz herangczogen wer- 
den, die eine vorgegebene Schwelie Uberschreiten. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, dass nach Auffinden eines we- 
nig gestorten oder ungestorten Zeitschlitzes (21, 
24) der Radarsensor (1) seinen Sende- und Empfangs- 
betrieb im nachsten Zeitrahmen (20) in jenem Zeit- 
schlitz (21) aufhimmt, der die gleiche zeitliche Lage in- 
nerhalb des Zeitrahmens (20) aufweisL 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, dass sich Radarsensoren (401, 
402, 411, 412), bei denen die Gefahr gegenseitiger Sto- 
ning besteht, auf einen einheitlichen Zeitrahmen (20) 
mil entsprechender Zeitschiitzunterteilung einigen. 

6. Verfahren nach cincm der Anspriiche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Radarsensor (1, 401) 
sowie gegebenenfalls weitere Radarsensoren (402, 
411, 412) seine/ihre Messungen verwirft/verwerfen, 
wenn Storungen in dem/den jeweils fiir Sende- und 
Empfangsbetrieb benutzten Zeitschlitz/en (21, . . 24) 
auftreten. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net, dass der Radarsensor (1, 401) beziehungsweise die 
weiteren Radarsensoren (402, 411, 412) nach dem Zu- 
fallsprinzip wenig gestdrte oder ungestorte Zeitschlitze 
suchen und gefundene wenig gestorte oder ungestorte 
Zeitschlitze so lange beibehalten, bis dort Storungen 
auftreten. 

.8. Verfahren nach cincm der Anspriiche 1 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass Radarsensoren (1, 401, 
402, 411, 412), die zu einem gemeinsamen System 
oder einem Fahrzeug gehdren und insbesondere be- 
nachbart angeordnet sind, hinsichtlich ihrer Zeit- 
schlitze fur Sende- und Empfangsbetrieb bereits so 
vorgesteuert werden, dass sie verschiedene Zeitschliize 
(21, . . ., 24) innerhalb eines Zeitrahmens (20) belegen. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, dass bereits vorgesteuerte Radarsensoren nur vor- 
Ubergehend, insbesondere bei starken externen Storun- 
gen, auf wenig gestorte oder ungestorte Zeitschlitze 
(21, . . ., 24) ausweichen und nach Verringerung der ex- 
ternen Storungen wieder ihren vorgesteuerten Betrieb 
cinnchmcn. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, dass fur Radarsensoren, bei de- 
nen die Gefahr gegenseitiger Stdrung besteht, eine un- 
terschiedliche Polarisation, z. B. eine urn 45° unter- 
schiedliche Polarisation, verwendet wird. 
IK Tmpuls- Radarsensor, insbesondere fiir Kraftfahr- 
zeuge, mit folgenden Merkmalen: 

- Mittel (12) zum Erzeugen eines Tragerfre- 
quenzsignals, 

- Mittel (3, 4) zur Ableilung von Radarimpulsen 
aus diesem Tragerfrequenzsignal, 

- Mittel zur Aussendung (5) und zum Empfang 
(6) von Radarimpulsen, 

- Mittel (13, 15) zur Vorgabe von Zeitschlitzen 
(21 24) innerhalb eines Zeitrahmens (20) fur 
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die Aussendung und den Empfang dex Radarim- 
pulse, 

- Mittel zur Auswertnng (12, 13) gesendeter Ra- 
darimpulse hinsichtlich auflretender Storungen, 

- Mittel (12, 13, 15) zum Wechsel eines Zeii- 5 
schlitzes (21, . . 24) filr die Aussendung und den 
Empfang der Radarimpulse in Abhangigkeit min- 
destens eines Signals (19), das von den Mitteln 
zur Auswertung (12, 13, 15) gesendeter Radarim- 
pulse abgebbar ist 10 

12. Impuls-Radarscnsor nach Anspruch 11, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Mittel (12, 13, 15) zur Aus- 
wertung gesendeter Radarimpulse derart ausgestaltet 
sind, dass eine Zahlung der aktuell in eiriem Zeitschlitz 
auftretender. Radarimpulse moglich ist sowie eine Er- IS 
fas sung von deren S'chwankungen. 

13. Impuls-Radarsensor nach Anspruch 11 oder 12, 
dadurch gekennzeichnei, dass ein Schwellwertent- 
scheider vorgesehen ist zur Detektion. ob in tibrigen 
Zeitschlitzen (22, 23, 24) des Zeitrahmens (20) Storun- 20 
gen vorliegen. 

14. System bestehend aus mindestens zwei Impuls- 
Radarsensoren nacb cinem der Anspriiche 11 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Radarsensoren (401, 
402 bczichungswcisc 411, 412) cincn cinhcitlichcn 25 
Zeitrahmen (20) aufweisen und dass eine gemeinsame 
Steuereinrichtung, insbesondere fur benachbart ange- 
ordnete Radarsensoren vorgesehen ist zur Vorsteue- 
rung dieser Radarsensoren derart, dass jeder Radarsen- 
sor einen unterschiedlichen Zeitschlitz innerhalb des 30 
Zeitrahmens (20) belegen kann. 

15. System nach Anspruch 14, dadurch gekennzeich- 
net, dass Mittel (13, 15) vorgesehen sind zur Abwei- 
chung von dieser Vorsteurung, insbesondere bei vor- 
Ubergehenden starken externen Storungen. 35 

16. System nach Anspruch 14 oder 15, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Radarsensoren voneinander un- 
tcrschiedliche Polarisationen aufweisen. 

Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 40 
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